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práce, Ostrava:VŠB-TU Ostrava, 2013. 46 s. 
BakaláĜská práce se zabývá zhodnocením souþasného stavu záchranných a zásahových 
robotických systémĤ v ýR a zahraniþí a porovnáním jejich technicko-taktických 
charakteristik. Dále rozborem statistik mimoĜádných událostí v ýR a v Moravskoslezském 
kraji se zĜetelem na nasazení robotických systémĤ, kategorizací mimoĜádných událostí se 
zĜetelem na požadavky na prĤzkum. Nakonec návrhem technicko-taktických charakteristik 
modelové koncepce prĤzkumného robota a srovnání koncepcí robotických systémĤ. 
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This thesis deals with an evaluation of the current condition of emergency and rescue 
robotics systems in the Czech Republic and abroad and compares their tactical and 
technical parameters. In the next chapter are discussed statistics in the Czech Republic and 
in the Moravskoslezsky Region where is possible to use the rescue and emergency robotics 
systems and also categorization of incidents taking into account requirements on 
exploration. The last part specifies basic tactical-technical parameters for exploration 
robotics systems and compares model concepts of robotics systems. 
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Lidské zdraví je nejcennČjší vČc, kterou máme, a proto je potĜeba si jej chránit. 
NejvČtšímu riziku jsou vystaveni lidé, kteĜí zachraĖují ostatní pĜi mimoĜádných událostech 
a zcela vČdomČ se tak vystavují zvýšenému riziku. Mezi tyto osoby patĜí pĜíslušníci 
bezpeþnostních složek, tedy hasiþi, policisté, záchranáĜi, vojáci atd. Je tedy dĤležité 
vynaložit veškeré síly pro snížení rizika pro tyto osoby.  
Co to vĤbec robotický systém je? Robot je automatický nebo poþítaþem Ĝízený integro-
vaný systém, schopný autonomní, cílovČ orientované interakce s pĜirozeným prostĜedím, 
podle instrukcí od þlovČka. Tato interakce spoþívá ve vnímání a rozpoznávání tohoto 
prostĜedí a v manipulování s pĜedmČty, popĜ. v pohybování se v tomto prostĜedí [1]. Tato 
definice nepochybnČ zahrnuje rĤzné robotické systémy pro rozmanitá, nejen prĤmyslová 
použití. 
Ve své bakaláĜské práci jsem se zabýval robotickými záchrannými a zásahovými 
systémy se zamČĜením na prĤzkum na místČ mimoĜádné události. Tito roboti umožĖují 
provést prĤzkum na místČ mimoĜádné události, bez pĜímého kontaktu zasahujících osob 
s úþinky mimoĜádné události a tím velmi snižují prvotní rizika pro zasahující osoby. 
Provedením prĤzkumu a urþením, s þím se hasiþi na místČ mimoĜádné události budou 
potýkat, se podstatnČ sníží riziko újmy na zdraví nebo úmrtí. Hasiþi po provedení 
prĤzkumu pomocí mobilního robota budou vČdČt, s þím se budou potýkat a jaké parametry 
mimoĜádná událost má. 
Provedl jsem zhodnocení souþasného stavu robotických systémĤ v ýR a ve svČtČ 
s porovnáním technicko-taktických charakteristik. V další þásti jsem udČlal rozbor statistik 
mimoĜádných událostí v ýR a poté se zamČĜením na Moravskoslezský kraj v návaznosti na 
urþení vhodnosti, nebo výhodnosti nasazení robotických systému na prĤzkum u 
jednotlivých typĤ mimoĜádných událostí. Další þást je zamČĜena na kategorizaci 
mimoĜádných událostí s ohledem na požadavky na prĤzkum a stanovení nebezpeþí, se 
kterými se bude muset robotický systém vyrovnat. PĜedposlední þást se zabývá návrhem 
modelové koncepce prĤzkumného robota a stanovením nČkterých technicko-taktických 
charakteristik dle podmínek u mimoĜádných událostí. Poslední þástí je srovnání koncepcí 
robotických systému z hlediska podvozkové základny a funkþní nástavby. 
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V této þásti jsou uvedeny publikace, které mi posloužily jako hlavní zdroj informací 
pro mou bakaláĜskou práci. Zbývající zdroje jsou citovány v seznamu použité literatury na 
konci práce. 
 
MV Gě HZS ýR. Bojový Ĝád jednotek požární ochrany. SIAě Gě HZS ýR, þástka 40. 
Praha 2001. 
Bojový Ĝád stanovuje metodické postupy pro þinnost jednotek požární ochrany. Pro 
svou práci jsme použil metodický list þíslo 6 – PrĤzkum. Tento metodický list se zabývá 
prĤzkumem. Stanovuje úkoly a postup þinnosti provádČné pĜi prĤzkumu, stanovuje, kdo 
prĤzkum vykonává, jak a shrnuje oþekávané zvláštnosti a nebezpeþí pĜi prĤzkumu. 
 
KVARýÁK, M. Základy požární ochrany. 1.vyd. Ostrava: Edice SPBI Spektrum, 2005. 
134 s. ISBN 80-86634-76-0 
Tato publikace se zabývá základy požární ochrany, hasebními látkami, postupy 
stanovení sil a prostĜedkĤ a v neposlední ĜadČ uvádí podmínky panující na místČ 
mimoĜádné události hlavnČ u požáru. 
 
ýSN EN 1846-2. Požární automobily – ýást 2: Obecné požadavky – Bezpeþnost a 
provedení. Praha: ýeský normalizaþní institut, 2010, 56 s. 
Vyhláška þ. 341/2002 Sb., o schvalování technické zpĤsobilosti vozidel ve znČní p. p. 
Norma stanovující obecné požadavky na požární automobily. A vyhláška stanovující 
technické podmínky pro všechny automobily. Z tČchto dvou publikací jsem vycházel pĜi 
stanovení parametrĤ pro podvozkové þásti robotĤ a pĜi stanovení maximálních vnČjších 
rozmČrĤ robotĤ. 
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Robotické systémy jsou ve svČtČ i u nás velmi rozšíĜené a to hlavnČ jako stacionární 
roboti, provádČjící úkony na výrobních linkách. Robotické systémy záchranné a zásahové, 
jsou v porovnání s tČmito roboty vzácnČjší. Nejvíce využívá tyto robotické systémy 
armáda, roboti jsou nejþastČji nasazováni pro likvidaci nástražných systémĤ, výbušnin, 
min. Dle [12] bylo ve svČtČ v roce 2008 používáno armádou, policií a bezpeþnostními 
sbory 12 000 robotĤ. V dnešní dobČ je toto þíslo urþitČ nČkolikanásobnČ vyšší, pĜesný 
poþet nelze urþit, protože armády tyto informace nezveĜejĖují. 
Nasazení robotĤ u hasiþĤ je zatím velmi sporadické, podstatnČ þastČji jsou využíváni 
roboti u policejních pyrotechnikĤ na likvidaci nástražných systémĤ, manipulaci 
s výbušninami, nevybuchlou municí. V ýR je pouze jeden robot urþený pro hasiþe 
v majetku HZS. Jde o robota Brouþka, kterého najdete i v pĜíloze mezi dalšími roboty. 
Tento robot zasahoval pouze nČkolikrát a ne moc úspČšnČ. V souþasné dobČ je již robot 
uložen v muzeu. Další roboti jako robot HARDY jsou ve stádiu prototypu a zkoušení a 
jsou poĜád majetkem tvĤrcĤ. Na rozdíl od hasiþĤ má armáda ve výzbroji nČkolik robotĤ 
Theodor a v letošním roce obdržela nČkolik robotĤ Talon od firmy Qinetiq. 
V zahraniþí je tato situace podstatnČ rĤžovČjší. V pĜíloze najdeme nČkolik robotĤ, kteĜí 
jsou komerþnČ vyrábČni, je možno je bČžnČ zakoupit a jsou tedy i ve výzbroji hasiþĤ po 
celém svČtČ. PĜíkladem je MVF-5 od firmy DOK-ING nebo robot Thermite.  
͵Ǥͳ ÀǦýõ
Roboty jsem pro úþel porovnání rozdČlil do dvou skupin. První skupinu tvoĜí roboti, 
kteĜí mají schopnost hasit. Druhou skupinu tvoĜí roboti, kteĜí nejsou vybaveni na hašení, a 
jedná se teda o roboty, kteĜí umí manipulovat s pĜedmČty a roboty, kteĜí jsou vybaveni 
mČĜicími pĜístroji, audiovizuální technikou apod. 
͵ǤͳǤͳ À
První skupinou robotĤ, které spolu porovnáme, jsou roboti se schopností hasit. 
Neznamená to ovšem, že roboti nezvládají nic jiného. NČkteĜí z tČchto robotĤ umí 
manipulovat s pĜedmČty jako napĜíklad s tlakovými lahvemi, ale i s osobními automobily.  
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V Tab. 3.1 jsou uvedena technicko-taktická data vybraných robotĤ, položky, které 
nejsou v tabulce vyplnČny, nebyly zjištČny. Více informací vþetnČ vyobrazení je uvedeno 
v PĜíloze A. 
Tab. 3.1 – Roboti se schopností hasit 
Robot 
RozmČry 
Váha 
R
yc
hl
o
st
 
St
o
u
pa
v
o
st
 
Dosah 
Nádrž 
Nosnost 
ramene Délka ŠíĜka Výška Voda PČnidlo 
mm mm mm kg km/h ° m l l kg 
Doking 
MVF-5 5327 2200 2300 14000 12  - 1500 2200 550 2000 
Archibot - 
M 1400 800 650 450 20 35   ne ne ne 
Smarteam 
fire 
fighting 
robot 
900 500 1100 150 3,5 45 500 ne ne ne 
Saci 1.0 1600 1400 1100 - - - 120 ne ne ne 
Saci 1.5 1600 1400 1300 - - - 120 ne   ne 
Saci 2.0 1800 1600 1500 - - - - ne 50 ne 
Luf 60 2300 1350 2000 - 6 30 - ne ne ne 
Firemote 
4800 1400 860 1140 800 4,5 - 300 ne ne ne 
Hardy 3100 2060 3910 4500 10,6 20 - ne ne 300 
Brouþek 2000 670 1200 640 - 35 - 150 ne ne 
Firemote 1300 (1600) 685 
1100 
(1205) 
150 
(200) 9 - 300 ne ne ne 
 
V Tab. 3.1 jsou uvedeny vybrané technicko-taktické data vybraných robotĤ, v tomto 
pĜípadČ robotĤ se schopností hasit. Robot MVF-5 od firmy Doking jako jediný z tČchto 
robotĤ veze vlastní zásobu vody a pČnidla a je vybaven þerpadlem. Tento robot je ze všech 
nejvČtší, nejtČžší a také dokáže manipulovat s nejtČžšími pĜedmČty (odveze klidnČ 
i automobil). Naopak nejmenším robotem je Smart firefighting robot. Robot je vybaven 
pouze proudnicí, není osazen ramenem pro manipulaci s pĜedmČty. Spoleþným parametrem 
pro všechny roboty je pásový podvozek. 
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Druhou skupinu robotĤ tvoĜí roboti bez schopnosti hasit. Tito roboti umí manipulovat 
s menšími pĜedmČty, jsou vybaveni mČĜicími pĜístroji, nebo jenom kamerami s pĜenosem 
signálu k operátorovi. V Tab. 3.2 jsou uvedeny technicko-taktická data vybraných robotĤ, 
položky, které nejsou vyplnČny, nebyly zjištČny. Vice informací vþetnČ vyobrazení robotĤ 
je uvedeno v PĜíloze B. 
Tab. 3.2 – Roboti bez schopnosti hasit 
Robot 
RozmČry 
Váha 
R
yc
hl
o
st
 
St
o
u
pa
v
o
st
 
Dosah Nosnost 
ramene Podvozek Délka ŠíĜka Výška 
mm mm mm kg km/h ° m kg 
ArchiBot - S 900 650 370 40 8 35 - ne pásový 
Hercules 990 710 675 - - - - 1,1 kolový 
Smarteam 
cemical 
detection 
1100 500 900 140 3,5 45 500 ne pásový 
Talon 864 572 427 52 8,37 45 800 9,07 pásový 
Kraken 552 560 90 - - - - ne kolový 
iRobot Warrior 
710 889 768 457 157 12 45 800 - kolový 
 
V Tab. 3.2 jsou uvedena vybraná technicko-taktická data vybraných robotu, kteĜí 
nejsou vybaveni zaĜízením pro hasební zásah a umí pouze manipulovat s pĜedmČty nebo 
provádČt prĤzkum. U tČchto vybraných robotĤ pĜevažuje kolový podvozek, který má lepší 
vlastnosti na zpevnČném povrchu oproti pásovému. Všichni roboti mají podobné rozmČry, 
jedinou výjimkou je robot Kraken, který je menší a hlavnČ podstatnČ nižší než ostatní 
roboti. Tento fakt je dán pĜedurþením robota na prohlídku podvozkĤ automobilĤ. Pouze 
roboti Hercules, Talon a Warior 710 jsou osazeni manipulaþním ramenem, je však urþeno 
pouze pro manipulaci s drobnými pĜedmČty a tomu odpovídá i malá nosnost. 
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Ͷ ,
Hasiþský záchranný sbor ýR má propracovaný systém pro statistické zpracovávání 
událostí. Každý rok tak vydává statistickou roþenku, ve které mĤžeme, mimo jiné najít 
poþty mimoĜádných událostí vþetnČ srovnání s pĜedchozími roky [3]. MimoĜádné události 
jsou rozdČleny do skupin podle þinnosti, kterou na místČ mimoĜádné události provádČly 
jednotky požární ochrany. V Tab. 4.1 jsou uvedeny poþty mimoĜádných událostí v rámci 
ýeské republiky v letech 2008 až 2012. Jsou uvedeny celkové poþty, ale také poþty pro 
jednotlivé druhy mimoĜádných událostí. V grafu na Obr. 4.1 mĤžeme vidČt vývoj poþtu 
mimoĜádných událostí a to jak celkového poþtu, tak i poþtu podle jednotlivých druhĤ. 
 
Tab. 4.1 - Poþty událostí za roky 2010-2012 
Druh události Poþet událostí 
Podíl na 
celkovém 
poþtu 
2008 2009 2010 2011 2012 % 
Požáry 20406 19681 17296 20511 19908 19,1 
Dopravní nehody 20063 19004 18053 17061 18910 18,2 
Živelní pohromy 5599 5240 0 0 0 0 
Úniky nebezpeþných 
chemických látek 6242 5916 5300 5285 5106 4,9 
Technické havárie 42104 47412 62961 50035 52084 50,1 
Radiaþní nehody a havárie 0 0 0 1 1 0 
Ostatní mimoĜádné události 17 10 2 6 67 0,1 
Plané poplachy 8194 8251 8037 8202 7909 7,6 
Celkem 102625 105514 111649 101101 103985 100 
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Obr. 4.1 – Vývoj a skladba poþtu mimoĜádných událostí v letech 2008-2012 
 
Z Tab. 4.1 a z grafu na Obr. 4.1 mĤžeme vidČt, že celkový poþet událostí byl 
v prĤbČhu minulých pČti let pĜibližnČ stejný s mírným nárĤstem v roce 2010. NejþastČjším 
druhem událostí jsou dlouhodobČ technické havárie, v loĖském roce tvoĜily 50 % všech 
událostí. Druhým nejþastČjším druhem jsou požáry, které tvoĜily pĜibližnČ 19 % 
mimoĜádných událostí, skoro stejnČ jako dopravní nehody, kterých bylo pĜibližnČ 18 %. 
Další druhem, co do poþtu událostí, jsou plané poplachy, v loĖském roce tvoĜily necelých 
8 % mimoĜádných událostí. Posledním poþetnČjším druhem událostí jsou úniky 
nebezpeþných látek, které tvoĜily v roce 2012 necelých 5 %. Ostatní druhy mimoĜádných 
událostí tvoĜí zanedbatelnou þást. V tabulce mĤžeme vidČt nulové poþty u živelních 
pohrom v letech 2010 až 2012. Tato skuteþnost je dána zmČnou klasifikací a zaĜazování 
živelních pohrom. Od roku 2010 jsou tyto události zaĜazeny do skupin podle pĜevahující 
þinnosti, tedy napĜíklad jako technické havárie, požáry atd. 
Jedním z dĤvodĤ pro nasazení robotĤ je ochrana zdraví a životĤ zasahujících hasiþĤ. 
V Tab. 4.2 jsou uvedeny poþty zranČných a usmrcených hasiþĤ u mimoĜádných událostí 
opČt za roky 2008 - 2012. Z grafu na Obr. 4.2 mĤžeme vyþíst vývoj tČchto poþtĤ, v grafu 
jsou zobrazeny pouze poþty zranČní, poþty úmrtí jsou v porovnání se zranČním minimální, 
a proto nejsou zobrazeny v grafu. 
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Tab. 4.2 – Poþty zranČných a usmrcených hasiþĤ 
Hasiþi 2008 2009 2010 2011 2012 Úmrtí ZranČní Úmrtí ZranČní Úmrtí ZranČní Úmrtí ZranČní Úmrtí ZranČní 
Profesionální 0 276 0 269 0 287 0 303 0 332 
Dobrovolní 1 130 1 149 0 171 0 102 1 122 
Celkem 1 406 1 418 0 458 0 405 1 454 
 
 
Obr. 4.2 – Vývoj poþtu zranČných hasiþĤ 
 
V Tab. 4.2 jsou uvedeny poþty úmrtí a zranČní hasiþĤ u mimoĜádných událostí. Poþet 
zranČní profesionálních hasiþĤ je ve sledovaném období vždy vČtší než poþet zranČných 
dobrovolných hasiþĤ, s nejvČtší pravdČpodobností za to mĤže podstatnČ vČtší poþet 
výjezdĤ profesionálních hasiþĤ. V pĜípadČ úmrtí je tato skuteþnost opaþná, za posledních 5 
let došlo k úmrtí 3 hasiþĤ a ve všech pĜípadech šlo o hasiþe dobrovolné. Nasazení robotĤ 
by mohlo vést ke snížení poþtu zranČných a usmrcených hasiþĤ. Nelze ovšem zjistit pĜesné 
poþty nebo podíl zranČní nebo úmrtí, kterým by nasazení robotĤ pĜi prĤzkumu zabránilo.  
Poþet nasazení ochranných odČvĤ proti sálavému teplu a protichemických ochranných 
oblekĤ nám mĤže pĜiblížit, kolikrát byli hasiþi vystaveni expozici nebezpeþných látek a 
kolikrát se museli chránit proti sálavému teplu. V tČchto pĜípadech by bylo obzvláštČ 
vhodné nasazení robotických systémĤ pro minimalizaci ohrožení hasiþĤ na zdraví nebo na 
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životČ. V Tab. 4.3 jsou uvedeny poþty nasazení tČchto oblekĤ u mimoĜádných událostí za 
roky 2008 až 2012. Z grafu na Obr. 4.3 mĤžeme vyþíst vývoj tČchto poþtĤ. 
Tab. 4.3 – Poþty nasazení speciálních ochranných oblekĤ 
Nasazení ochranných oblekĤ Poþty 
2008 2009 2010 2011 2012 
Proti sálavému teplu 26 2 17 18 16 
Protichemických 302 87 55 68 54 
 
 
Obr. 4.3 – Vývoj poþtu nasazení speciálních ochranných oblekĤ 
 
Skuteþnost, že byly u mimoĜádné události nasazeny protichemické obleky nebo obleky 
proti sálavému teplu nasvČdþuje, že byli hasiþi vystaveni vlivĤm, se kterými se bČžnČ 
nesetkají a které pro nČ znamenají zvýšené riziko poškození zdraví. Z údajĤ v Tab. 4.3 
vyplývá, že poþty nasazení tČchto ochranných oblekĤ nejsou vysoké, kromČ vyþnívající 
hodnoty z roku 2008 u poþtu použití protichemického obleku, neznamená to ovšem, že by 
robot nemohl provádČt prĤzkum u tČchto mimoĜádných událostí. V pĜípadČ nutnosti 
nasazení þlovČka u tČchto mimoĜádných událostí by nasazení robota pĜi prĤzkumu mohlo 
podstatnČ snížit dobu, po kterou by hasiþi byli vystaveni pĤsobení nebezpeþné chemické 
látky nebo sálavého tepla. 
Ve statistické roþence jsou také uvedeny þinnosti, které JPO provádČly u mimoĜádných 
událostí. Jednou z tČchto þinností je prĤzkum, na který se zamČĜuji podrobnČji v celé této 
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bakaláĜské práci. V Tab. 4.4 je uvedeno, kolikrát bČhem roku 2012 provádČly JPO 
prĤzkum u mimoĜádných událostí, ve srovnání s celkovým poþtem událostí u kterých tyto 
jednotky zasahovaly. JPO jsou v tomto pĜípadČ rozdČleny na JPO HZS ýR, JSDH obcí, 
HZS podnikĤ a JSDH podnikĤ. 
Tab. 4.4 – Podíl událostí, u kterých byl provádČn prĤzkum 
Druh þinnosti Poþty 
HZS ýR JSDH HZS podnikĤ JSDH podnikĤ 
PrĤzkum 83038 25502 8389 498 
Celkový poþet událostí 91375 37977 9633 1378 
Podíl prĤzkumu v % 90,9 67,2 87,1 36,1 
 
 
Obr. 4.4 – Poþet událostí, u kterých byl provádČn prĤzkum 
 
V Tab. 4.4 jsou uvedeny poþty událostí, na kterých se podílely jednotlivé druhy JPO a 
poþet pĜípadĤ, ve kterých byl provádČn prĤzkum. Vidíme, že prĤzkum byl provádČn u 
vČtšiny mimoĜádných událostí. Jednotky HZS provádČly prĤzkum u 90 % mimoĜádných 
událostí, JSDH obce potom u 67,2 % událostí, jednotky HZS podnikĤ u 87,1 % a JSDH 
podnikĤ u 36,1 % událostí. U všech výše zmiĖovaných mimoĜádných událostí by mohli být 
nasazeni roboti na prĤzkum, záleželo by pouze na posouzení, jestli by to vedlo k vČtší 
efektivitČ a snížení ohrožení hasiþĤ, což je pro nasazení robotĤ prvotní dĤvod. 
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ͷ ÀÀ
V této práci se budeme zajímat o jednotlivé druhy událostí ve spojení s možností 
nasazení záchranných a zásahových robotických systémĤ na prĤzkum. Rozhodování o 
nákupu a nasazení robotĤ by pravdČpodobnČ neprobíhalo na úrovni Generálního Ĝeditelství 
hasiþského záchranného sboru, ale v prvopoþátku by se jednalo pouze o menší správní 
celek, tedy kraj. Proto nebudu podrobnČ rozebírat typy událostí pro celou republiku, ale 
zamČĜím se pouze na kraj. Jako vzorek sem si vybral typy a podtypy mimoĜádných událostí 
s poþty za roky 2010 - 2012 v Moravskoslezském kraji. 
Základní dČlení mimoĜádných událostí vycházející ze statistické roþenky je 
následující: požáry, dopravní nehody, živelní pohromy, úniky nebezpeþných chemických 
látek, technické havárie, radiaþní nehody a havárie, ostatní mimoĜádné události a plané 
poplachy. Jednotlivé druhy se mohou dále dČlit, napĜ. požáry mĤžeme rozdČlit na požáry 
budov, dopravních prostĜedkĤ, porostu a trávy atd. A tímto podrobnČjším dČlením se 
budeme zabývat. 
Nasazení robotických systémĤ u zásahu by mČlo vést ke zvýšení efektivity 
provádČných záchranných a likvidaþních prací, zmenšení rozsahu škod a hlavnČ ke snížení 
rizik pro zasahující hasiþe. MimoĜádné události se dČlí do typĤ a podtypĤ pĜi vyhlašování 
poplachu pro jednotky požární ochrany, toto zatĜízení má za úkol OPIS HZS kraje. A u 
tČchto typĤ a podtypĤ jsem posoudil, jestli by v pĜípadČ nasazení robotického systému 
mohlo dojít ke zvýšení efektivity záchranných a likvidaþních prací, zmenšení rozsahu škod 
a ke snížení rizika pro zasahující hasiþe. Velmi þasto je problém zatĜídit mimoĜádnou 
událost pouze do jednoho typu nebo podtypu, pokud se jedná napĜíklad o dopravní nehodu 
s únikem nebezpeþné látky, proto zaþlenČní událostí probíhá podle þinnosti, která u zásahu 
pĜevládá. V tČchto pĜípadech je tĜeba pĜi posuzování, zdali je vhodné nasadit robota u 
zásahu nebo ne, vycházet z konkrétní situace na místČ. 
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ͷǤͳ ā
První typ událostí, který jsem podrobnČji rozebral, je požár. Požáry mĤžeme rozdČlit 
na nČkolik podtypĤ, požár: 
• nízké budovy;  
• výškové budovy;  
• prĤmyslové objekty, sklady;  
• shromaždištČ osob;  
• podzemní prostory;  
• lesní, polní porost, tráva;  
• trafostanice, rozvodny;  
• dopravní prostĜedky;  
• popelnice, kontejner, odpad, ostatní,  
• kabelové kanály, kolektory;  
• chemický prĤmysl;  
• saze v komínČ;  
• zemČdČlské objekty. 
Nejprve bych vybral podtypy, u kterých, dle mého názoru, není velké nebezpeþí pro 
zasahující hasiþe, a proto by nasazení robotických systémĤ nebylo efektivní, a to požár 
popelnice, kontejneru, odpadu a ostatní a požár sazí v komínČ. DĤvodem pro výbČr prvního 
podtypu je jednoduchost, s jakou je obvykle požár uhašen a velmi nízké riziko pro 
zasahující hasiþe, u druhého podtypu je to složitý pĜístup ke komínu na stĜeše nebo pod ní 
a také zpĤsob hašení takovýchto požárĤ.  
Pro zbylé podtypy, je dle mého pohledu, vhodné nasazení robotických systémĤ 
z dĤvodĤ, jež byly uvedeny na zaþátku. NapĜíklad, v pĜípadČ požáru kabelových kanálu a 
kolektorĤ, zaĜízení v chemickém prĤmyslu, trafostanic a rozvoden, prĤmyslových objektĤ 
a skladĤ nebo zemČdČlských objektĤ, dojde díky nasazení robotĤ k minimalizaci rizika pro 
zasahující hasiþe, kteĜí nemusí vstoupit do požárem narušených objektĤ, nebo objektĤ, ve 
kterých se nachází kabely þi pĜístroje pracující s velmi vysokým napČtím. V pĜípadČ 
podtypu požár v chemickém prĤmyslu, obzvláštČ jedná-li se o požár skladovacích nádrží a 
technologií, kde se pĜi požáru vyskytují vysoké teploty, se mohou roboti, chránČni proti 
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úþinkĤm tepla, pĜiblížit do vČtší blízkosti k ohnisku požáru a tím provést prĤzkum 
dĤkladnČji, pĜípadnČ provádČt další záchranné a likvidaþní práce. 
 
ͷǤʹ À
Tento typ události mĤžeme rozdČlit na podtypy:  
• vyproštČní osob;  
• uvolnČní komunikace, odtažení;  
• úklid vozovky;  
• železniþní nehoda;  
• letecká nehoda; 
• únik provozních kapalin.  
Všechny podtypy typu dopravní nehoda bych Ĝešil bez použití robotických zaĜízení. 
V pĜípadČ nehody s vyproštČním osob je velmi dĤležité najít postup vyproštČní, který bude 
pĜedstavovat co nejmenší psychickou a také fyzickou zátČž pro vyprošĢovanou osobu. 
Dalším dĤvodem, pro který je dle mého nasazení robotĤ nevhodné, je obvykle špatný 
pĜístup k vozidlu. Úklid vozovky, únik provozních kapalin a uvolnČní komunikace, 
odtažení jsou události, které nepĜedstavují podstatné riziko pro zasahující hasiþe, pokud 
odhlédneme od možnosti zranČní hasiþĤ dalšími projíždČjícími automobily. Tomuto riziku 
by byl vystaven i pĜípadný operátor robota, pokud by nebyl schovaný uvnitĜ zásahového 
automobilu. Jako poslední podtypy zĤstaly železniþní a letecké nehody, u kterých 
provádČjí hasiþi þinnost podobnou jako u pĜedchozích podtypĤ, proto se zde nasazení 
robotĤ také nepĜedpokládá. Také pohyb robotĤ uvnitĜ havarovaného vlaku þi letadla by byl 
velmi obtížný a pomalý. 
 
ͷǤ͵ l«ý
Únik nebezpeþných látek pĜedstavuje vysoké riziko pro zasahující hasiþe, dále se dČlí 
na podtypy únik: 
• na pozemní komunikaci;  
• do pĤdy;  
• na (do) vodní plochu (y);  
• do ovzduší.  
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Tento typ události je dle mého názoru vhodný pro nasazení robotických systémĤ 
hlavnČ díky minimalizaci nebezpeþí pro zasahující hasiþe. Roboti odolní vĤþi pĤsobení 
chemických látek mohou v rámci prĤzkumu provádČt mČĜení koncentrací, odbČr vzorkĤ a 
dĤkladný prĤzkum. Touto þinností výrazné sníží nebezpeþí pro hasiþe, kteĜí mohou pĜijít 
do kontaktu s nebezpeþnou látkou, až v okamžiku kdy ví, o jakou látku se jedná, nebo 
nemusí do kontaktu pĜijít vĤbec, v pĜípadČ nasazení robotĤ i na likvidaci. 
 
ͷǤͶ 
Typ události technická pomoc je velmi široký a jeho upĜesnČní je možné díky 
podtypĤm. Technické pomoci jsou nejþastČjší typ zásahĤ hasiþĤ již nČkolik let a jejich 
podíl dále roste. Tento typ mĤžeme rozdČlit na velké množství podtypĤ:  
• odstranČní nebezpeþných stavĤ;  
• spolupráce se složkami IZS;  
• destrukce objektu;  
• náhrada nefunkþního zaĜízení;  
• otevĜení uzavĜených prostor;  
• odstraĖování pĜekážek;  
• þerpání vody;  
• mČĜení koncentrací;  
• monitoring; asistence u sportovních a kulturních akcí;  
• neakutní otevĜení uzavĜených prostor;  
• likvidace hmyzu;  
• uzavĜení tekoucí vody;  
• asistence pĜi hledání nezvČstného. 
 I nČkteré podtypy jsou hodnČ obecné, ale obvykle nám název napoví, že nasazení 
robotĤ by bylo neefektivní. 
Jako vhodné podtypy pro nasazení robotĤ jsem vybral mČĜení koncentrací, kde 
nasazení robotĤ výraznČ sníží riziko poškození zdraví hasiþĤ. Dalším podtypem je 
destrukce objektu, kde bychom mohli využít malé roboty napĜ. podobné hadĤm, kteĜí 
mohou provádČt prĤzkum sutin a dostanou se i malými škvírami do prostor s možným 
výskytem zavalených osob. A jako poslední asistence pĜi hledání nezvČstného, pĜi které by 
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se dala efektivnČ využít napĜíklad termokamera umístČná na drobném létajícím robotovi, 
nebo roboti provádČjící prĤzkum v organizovaných skupinách. 
U ostatních podtypĤ by dle mého názoru nebylo výhodné nasadit roboty. Nehrozí zde 
velké riziko pro zasahující hasiþe v pĜípadČ provádČní prĤzkum, nebo je prĤzkum u tČchto 
podtypĤ omezen na úplné minimum. 
ͷǤͷ Àâ
Záchrana osob a zvíĜat se dČlí na podtypy:  
• z vody;  
• z výšky, z hloubky;  
• uzavĜené prostory, výtah;  
• zasypané, zavalené;  
• podzemní prostory;  
• z vody – velká plocha;  
• sebevražedné úmysly;  
• pátrání po pohĜešované osobČ.  
Podtypy, které jsem vybral jako vhodné pro nasazení robotĤ, jsou pátrání po 
pohĜešované osobČ, kde bychom mohli nasadit stejné roboty jako pĜi hledání nezvČstného, 
dále záchrana osob z podzemních prostor, v tomto pĜípadČ by bylo vhodné nasadit roboty 
pro prĤzkum prostor a mČĜení koncentrací, dalším podtypem je záchrana osob z vody 
(velká plocha), v tomto pĜípadČ by bylo možné nasazení robota, který pomĤže hasiþĤm 
provádČt prĤzkum pod vodou. Dalším podtypem, kde by mohlo být výhodné nasazení 
robotĤ na prĤzkum je záchrana osob z výšky z hloubky. U událostí tohoto podtypu, by 
napĜ. létající robot mohl provést prĤzkum rychleji než hasiþi, kteĜí se dostanou 
k zachraĖované osobČ až za delší þasový úsek. Jako poslední vhodný podtyp událostí jsem 
vybral záchranu zasypaných a zavalených, kde je pomČrnČ vysoké riziko pro hasiþe 
z dĤvodu nestability suti, proto by pro zvýšení bezpeþnosti mohl provést prvotní prĤzkum 
robot.  
U ostatních podtypĤ sebevražedné úmysly a uzavĜené prostory není témČĜ žádné riziko 
pro zasahující hasiþe a obvykle není provádČn prĤzkum ve velkém rozsahu. 
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Jako poslední typ událostí jsou ostatní mimoĜádné události, které se dČlí na 3 podtypy:  
• radiaþní nehoda, havárie;  
• evakuace a ochrana obyvatel plošná;  
• jiné.  
Jako jediný podtyp události vhodný pro nasazení robotického systému se jeví radiaþní 
nehoda, havárie, u které je velké riziko pro zasahující hasiþe.  
ͷǤ͹ À
V pĜedchozí þásti jsem vybral typy a podtypy mimoĜádných událostí, které jsou dle 
mého názoru vhodné pro nasazení robotických systémĤ. Toto nasazení by vedlo ke snížení 
ohrožení zasahujících hasiþĤ a ke zvýšení efektivity zásahu. PĜehledné shrnutí vybraných 
typĤ a podtypĤ, vþetnČ poþtu událostí zaĜazených pĜi vyhlášení do tČchto typĤ a podtypĤ za 
roky 2010 - 2012 v Moravskoslezském kraji je v Tab. 5.1.  
Tab. 5.1 – Shrnutí poþtĤ událostí  
Typy a podtypy 2010 2011 2012 
Nasazení robotĤ 
ANO NE 
Dopravní nehoda 1963 1764 2200 5927 
Dálnice 19 12 4  35 
Letecká 0 0 2  2 
Tunel klimkovice 1 0 0  1 
Úklid vozovky 368 422 578  1368 
Únik provozních kapalin 427 417 458  1302 
UvolnČní komunikace, odtažení 712 595 849  2156 
VyproštČní osob 369 260 244  873 
Železniþní 67 58 65  190 
Jiné, zatím neurþeno 52 7 5 64 
Zatím neurþeno 52 7 5  64 
Ostatní mimoĜádná událost 5 0 4 9 
Jiné 4 0 4  8 
Evakuace a ochrana obyvatel plošná 1 0 0  1 
Planý poplach 842 910 993 2745 
Planý poplach 842 910 993  2745 
Požár 2340 2496 2509 7345 
Dálnice 3 4 1 8  
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Tab. 5.1 (pokraþování) 
Typy a podtypy 2010 2011 2012 
Nasazení robotĤ 
ANO NE 
Dopravní prostĜedky 234 237 228 699  
Chemický prĤmysl 2 0 3 5  
Kabelové kanály, kolektory 13 7 5 25  
Lesní, polní porost, tráva 272 380 508 1160  
Nízké budovy 705 515 492 1712  
Podzemní prostory 8 3 1 12  
Popelnice, kontejner, odpad, ostatní 641 849 793 2283  
PrĤmyslové objekty, sklady 84 91 118 293  
Saze v komínČ 3 95 84  182 
ShromaždištČ osob 12 12 25 49  
Signalizace EPS 199 72 3 274  
Trafostanice, rozvodny 27 37 45 109  
Výškové budovy 135 169 176 480  
Tunel Klimkovice 1 0 0 1  
ZemČdČlské objekty 1 25 27 53  
Technická pomoc 13369 11028 10012 34409 
Asistence pĜi hledání nezvČstného 0 20 5 25  
Asistence u sportovních a kulturních 
akcí 59 9 8  76 
ýerpání vody 1454 354 271  2079 
Destrukce objektu 1 2 3 6  
Likvidace hmyzu 886 3289 1975  6150 
MČĜení koncentrací 155 192 179 526  
Monitoring 263 73 100  436 
Náhrada nefunkþního zaĜízení 52 103 156  311 
Neakutní otevĜení uzavĜených prostor 2681 2544 2309  7534 
OdstranČní nebezpeþných stavĤ 4521 1279 1470  7270 
OdstraĖování pĜekážek 776 599 610  1985 
OtevĜení uzavĜených prostor 1790 1769 1887  5446 
Spolupráce se složkami izs 731 637 814  2182 
UzavĜení tekoucí vody 0 158 225  383 
Únik nebezpeþných látek 541 587 549 1677 
Do ovzduší 107 73 116 296  
Do pĤdy 21 12 19 52  
Na (do) vodní plochu(y) 34 24 26 84  
Na pozemní komunikaci 334 433 363 1130  
Signalizace plynového þidla 44 45 25 114  
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Tab. 5.1 (pokraþování) 
Typy a podtypy 2010 2011 2012 
Nasazení robotĤ 
ANO NE 
Signalizace metanového þidla 1 0 0 1  
Záchrana osob a zvíĜat 1064 1125 1163 3352 
Pátrání po pohĜešované osobČ 0 0 9 9  
Podzemní prostory 7 2 2 11  
Sebevražedné úmysly 0 11 9  20 
UzavĜené prostory, výtah 840 909 929  2678 
Z vody 69 25 36 130  
Z vody - velká plocha 0 8 4 12  
Z výšky, z hloubky 137 156 159 452  
Zasypané, zavalené 11 14 15 40  
Živelní pohroma 153 x x 153 
PovodnČ, záplavy, deštČ 2 x x  2 
Sníh, námraza 151 x x  151 
Celkem 20329 17917 17435 55681 
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Jak je napsáno v pĜedchozích kapitolách, rozhodování o nákupu a nasazování robotĤ u 
mimoĜádných událostí by se v první ĜadČ odehrálo pouze v pĤsobnosti menšího správního 
celku. Je tedy vhodné provést rozbor statistik pro menší správní celek, v tomto pĜípadČ 
Moravskoslezský kraj. Pro pĜesnČjší náhled na situaci jsem provedl rozbor statistik 
mimoĜádných událostí s využitím výbČru vhodných a nevhodných podtypĤ z pĜedchozí 
þásti. DČlení na typy a podtypy využívá KOPIS (IBC) HZS Moravskoslezského kraje pro 
zatĜídČní události pĜi vyhlášení poplachu jednotkám požární ochrany. Výsledné zatĜídČní 
události pro statistickou roþenku HZS ýR se ovšem mĤže mírnČ lišit. Pro úþely této 
bakaláĜské práce jsem použil poþty událostí pro jednotlivé typy a podtypy z roku 2010 - 
2012. Celkový poþet událostí byl 55681. V Tab. 5.1 jsou uvedeny poþty pro jednotlivé 
typy a podtypy. V Tab. 6.1 jsou uvedeny poþty událostí, pĜi kterých by bylo výhodné, 
vhodné a efektivní nasazení robotĤ a poþty událostí u kterých ne, vþetnČ procentuálního 
podílu na celkovém poþtu událostí za roky 2010 - 2012. 
Tab. 6.1 – Poþty událostí v MSK 
Nasazení robotĤ Poþet událostí Podíl na celkovém poþtu 
% 
Vhodné pro nasazení robotĤ 9998 17,9 
Nevhodné pro nasazení robotĤ 45683 82,1 
Celkem 55681 100 
 
Z poþtu událostí, které se staly v letech 2010-2012 v Moravskoslezském kraji a pĜi 
vyhlášení byly zatĜízeny do typĤ a podtypĤ, které jsem vybral jako vhodné pro nasazení 
robotických systémĤ, vidíme, že nasazení robotĤ pĜi prĤzkumu by bylo vhodné a efektivní 
pro pĜibližnČ 18 % událostí. V tČchto 18 % událostí by byli zasahující hasiþi uchránČni 
vystavení nebezpeþí pĜi prĤzkumu, nebo by toto nebezpeþí bylo minimalizováno a to díky 
nasazení robotických systémĤ. 
Dále jsem vybral události, u kterých došlo ke zranČní, popĜ. úmrtí zasahujících hasiþĤ, 
a celkový poþet zranČných rozdČlil na dvČ þásti. První þást tvoĜí zranČní u mimoĜádných 
událostí, které byly zaĜazeny do typĤ a podtypĤ, kde by mohli být nasazeni roboti a tím by 
bylo zdraví hasiþĤ uchránČno. Druhou þást tvoĜí zranČní u událostí, kde by nebylo vhodné 
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nasazení robotických systémĤ. V letech 2008 - 2012 došlo celkem k 114 zranČním hasiþĤ 
pĜi zásahu u mimoĜádných událostí. V Tab. 6.2 jsou vypsány typy a podtypy událostí, u 
kterých došlo ke zranČní zasahujících hasiþĤ s poþty zranČných. TuþnČ jsou vyznaþené 
podtypy, které jsem vyhodnotil jako vhodné pro nasazení robotĤ. 
Tab. 6.2 – Poþet zranČných u jednotlivých podtypĤ 
Typy a podtypy událostí, u kterých došlo ke zranČní hasiþĤ Poþet zranČných 
Dopravní nehoda UvolnČní komunikace, odtažení 4 
Dopravní nehoda VyproštČní osob 6 
Dopravní nehoda Dálnice 1 
Dopravní nehoda Únik provozních kapalin 1 
Požár Nízké budovy 29 
Požár ZemČdČlské objekty 2 
Požár Lesní porost, tráva 6 
Požár Saze v komínČ 2 
Požár PrĤmyslové objekty, sklady 5 
Požár Dopravní prostĜedky 2 
Požár Výškové budovy 4 
Požár ShromaždištČ osob 1 
Požár Popelnice, kontejner, odpad, ostatní 1 
Technická pomoc OdstranČní nebezpeþných stavĤ 19 
Technická pomoc OdstranČní pĜekážek 6 
Technická pomoc Spolupráce s IZS 2 
Technická pomoc Likvidace hmyzu 12 
Technická pomoc OtevĜení uzavĜených prostor 2 
Technická pomoc Monitoring 1 
Technická pomoc ýerpání vody 1 
Únik nebezpeþných látek Do pĤdy 1 
Záchrana osob a zvíĜat Z výšky, hloubky 4 
Záchrana osob a zvíĜat UzavĜené prostory, výtah 1 
Záchrana osob a zvíĜat  Z vody 1 
Celkem 114 
 
Celkový poþet zranČných hasiþĤ byl 114. V Tab. 6.3 jsou uvedeny tyto poþty a 
procenta z celkového poþtu zranČných. 
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Tab. 6.3 – Poþty zranČných dle vhodnosti nasazení robotĤ 
Podtypy Poþet Podíl na celkovém poþtu % 
Vhodné podtypy 54 47,4 
Nevhodné podtypy 60 52,6 
Celkem 114 100 
 
Z Tab. 6.3 vyplývá, že nasazení robotĤ by mohlo zabránit zranČní 54 hasiþĤ, což je 
47,4 %, z celkového poþtu 114 zranČných hasiþĤ v letech 2010-2012 v Moravskoslezském 
kraji. 
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V této þásti své bakaláĜské práce se budu zabývat kategorizací mimoĜádných událostí 
se zĜetelem k požadavkĤm na prĤzkum. MimoĜádné události jsou od sebe velmi odlišné 
podmínkami, které u nich panují, také prostĜedím, ve kterém se odehrávají a dalšími 
parametry. Z tohoto dĤvodu je potĜeba stanovit, jaké požadavky budou kladeny na roboty 
nasazené na prĤzkum a s jakými podmínkami na místČ se setkají. Je dĤležité, aby nasazení 
roboti odolali vlivĤm prostĜedí a spolehlivČ provedli prĤzkum.  
Nejprve by bylo na místČ uvést, co si pod pojmem prĤzkum mĤžeme pĜedstavit. 
PrĤzkum je þinnost, kterou se zjišĢují poznatky o situaci potĜebné pro rozhodování o 
zpĤsobu vedení zásahu. VČtšinou jde o jednu z nejnebezpeþnČjších þinností a zároveĖ 
velice dĤležitou, neboĢ podle jeho výsledkĤ je veden zásah, na kterém závisí záchrana 
osob, zvíĜat a majetku a v neposlední ĜadČ i bezpeþnost jednotky. PrĤzkum se provádí po 
celou dobu zásahu, napĜ. i pĜi dopravČ na místo zásahu, na místČ zásahu. PrĤzkum na místČ 
zásahu se provádí ihned po pĜíjezdu jednotky na místo zásahu a dále nepĜetržitČ až do 
ukonþení zásahu [4].  
͹Ǥͳ ÀõāÀ
Cílem prĤzkumu na místČ zásahu je zjistit: 
a) zda jsou ohroženy osoby, zvíĜata a majetek, 
b) rozsah požáru, zpĤsob a smČry šíĜení a druh hoĜících materiálĤ nebo rozsah 
úþinkĤ mimoĜádné události, 
c) pĜítomnost nebezpeþných látek a pĜedmČtĤ, které mohou nepĜíznivČ ovlivnit 
prĤbČh zásahu, 
d) terénní a jiné podmínky významné pro použití mobilní požární techniky a 
vČcných prostĜedkĤ. 
Souþástí prĤzkumu mohou být podle zjištČné situace i práce, které nesnesou odkladu 
z hlediska záchrany osob a ochrany životĤ hasiþĤ na místČ zásahu. Není vylouþen ani 
zpĤsob provádČní prĤzkumu tzv. bojem, tedy za souþasného hašení [4]. 
Výše zmínČné skuteþnosti jsou minimem, které by mČli roboti nasazení na prĤzkum 
splnit.  
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ZjištČní, zda jsou ohroženy osoby, zvíĜata a majetek jsou spoleþné pro všechny typy 
mimoĜádných událostí. Roboti by mČli umČt pĜenášet obraz z místa nasazení vþetnČ obrazu 
snímaného termokamerou pro orientaci v silnČ zakouĜeném prostoru. Standardní kamera 
by mČla mít také pĜisvícení pro nasazení za špatných svČtelných podmínek, pĜípadnČ za 
tmy. Vhodnou pomĤckou pro pĜípadné operátory robotĤ by bylo rozpoznání obliþeje a také 
rozpoznání lidského tČla ve zpĜímené poloze, ale taky vleže na zemi, pĜípadnČ jenom þásti 
tČla trþící napĜíklad zpod postele v pĜípadČ ukrytí þlovČka. Stejné rozpoznání by bylo 
výhodné i v pĜípadČ zvíĜat s pĜípadnou identifikací druhu zvíĜete. Další schopností 
vhodnou pĜi nalezení osob je možnost jednoduše monitorovat alespoĖ základní životní 
funkce - tep a dech. 
Robot by mČl umČt jasnČ oznaþit oblast, kde již provedl prĤzkum, pĜípadnČ místa kde 
se nachází osoby, pokud nebude schopen manipulovat s osobami a provést tak jejich 
záchranu z místa ohrožení. Oznaþení by mČlo být dostateþnČ viditelné i za zhoršených 
svČtelných podmínek nebo v prostorách se silným zakouĜením. 
͹ǤͳǤʹ āǡâ±
Další informace, které je tĜeba zjistit pĜi prĤzkumu, jsou rozsah požáru, smČry šíĜení a 
druh hoĜících materiálĤ, popĜípadČ rozsah mimoĜádné události, pokud se nebude jednat o 
požár. VČtšina tČchto informací se dá zjistit pomocí kamer, pĜípadnČ termokamer. PĜidal 
bych ovšem k tČmto informacím zjištČní teploty plamene nebo teploty ohĜátých povrchĤ 
stavebních konstrukcí pomocí bezkontaktního teplomČru, obraz z termokamery, která 
obvykle taky umí urþit tyto teploty. Další informací, kterou hasiþi zjišĢují pĜi požáru, je 
pĜibližné složení kouĜe a produktĤ hoĜení se zamČĜením na urþité plyny. 
V Moravskoslezském kraji se na toto mČĜení používá pĜístroj X-am 5000 od firmy 
Draeger. Tento mČĜicí pĜístroj je osazen þidly na mČĜení koncentrace chlóru, amoniaku, 
oxidu uhelnatého a methanu. PĜístroj má dvČ úrovnČ alarmĤ podle procentuálního dosažení 
dolní hranice výbušnosti, dále nám napoví, je-li tĜeba zasahovat v dýchací technice. Jako 
poslední informaci dĤležitou pro provedení hasebního zásahu považuji kontrolu vypnutí 
pĜívodu elektrické energie do objektu. Na kontrolu této skuteþnosti používají hasiþi 
indikátor napČtí. Robot by proto mČl být vybaven také tímto zaĜízením, aby mohli hasiþi 
nasadit útoþné proudy s vodou nebo pČnou bez rizika zasažení elektrickou energií. 
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TĜetí informací, kterou hasiþi zjišĢují na místČ mimoĜádné události, je pĜítomnost 
nebezpeþných látek a pĜedmČtĤ, které by mohly nepĜíznivČ ovlivnit prĤbČh zásahu. 
K zjišĢování pĜítomnosti nebezpeþných látek používají hasiþi širokou škálu mČĜících 
pĜístrojĤ, identifikaþních trubiþek, pH papírky. V Moravskoslezském kraji konkrétnČ 
v OstravČ se používají následující mČĜicí pĜístroje: OLDHAM MX 2100, DRAEGER 
XAM 5000, termokamera, PAC-EX, anemometr, DC 3E, DC 3H, GI 3H, URAD 115 a 
také PH papírky, lakmusové papírky, prĤkazové papírky PP-3 a identifikaþní trubiþky. 
Pomocí tČchto mČĜících pĜístrojĤ, papírkĤ a trubiþek se dají detekovat následující látky a 
skuteþnosti: pĜítomnost radiace, bojové chemické látky, jedovaté plyny, CO2, O2, 
koncentrace výbušných plynĤ, Cl2, CH4, CO, NH3. Robot by mnČl umČt používat tyto 
pĜístroje, vþetnČ pĜenosu namČĜených hodnot, nebo by mohlo být mČĜení na stejném 
principu jako ve zmínČných mČĜících pĜístrojích implementováno pĜímo v robotu. Další 
þinností, kterou mohou hasiþi vykonávat v rámci prĤzkumu pĜi zásahu na nebezpeþnou 
látku, je odbČr vzorkĤ. Proto by mČl robot umČt používat zaĜízení na odbČr vzorkĤ 
pevného, kapalného a plynného skupenství. 
PĜítomnost nebezpeþných pĜedmČtĤ mĤžeme zjistit pomocí vizuální techniky, 
klasických kamer nebo termokamer. MĤže se jednat o tlakové lahve, nástražné výbušné 
systémy apod. 
͹ǤͳǤͶ ÀÀÀ³ýâõ
Poslední informací, kterou zjišĢují hasiþi u mimoĜádných událostí dle [4] jsou terénní a 
jiné podmínky na místČ mimoĜádné události významné pro nasazení mobilní požární 
techniky a vČcných prostĜedkĤ požární ochrany. Mezi terénní podmínky mĤžeme zaĜadit 
pĜevýšení, schody, povrch terénu, pĜípadné zpevnČní komunikaþních cest, šíĜku a výšku 
prĤjezdu, šíĜku komunikací, výšku kolmých stupĖĤ, atd. PĜevýšení, nebo lépe sklon 
komunikací mĤžeme posoudit pomocí náklonového þidla zabudovaného do robota, ze 
kterého získáme pĜesné hodnoty odklonu od vodorovné roviny. ŠíĜku a výšku prĤjezdu 
bychom mohli mČĜit pomocí laserových dálkomČrĤ, pĜípadnČ orientaþnČ pomocí aplikací 
využívajících kamery a zmiĖované náklonové þidlo.  
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PĜi provádČní prĤzkumu je tĜeba poþítat zvláštČ s nebezpeþím [4]: 
• úrazu elektrickým proudem, 
• ztráty orientace v objektu, 
• zĜícení konstrukcí, 
• pádĤ, 
• intoxikace zplodinami hoĜení nebo uniklou nebezpeþnou látkou nebo udušení, 
• žíhavých plamenĤ, sálavého tepla a popálení, 
• fyzikálního nebo chemického výbuchu, 
• opaĜení, 
• poleptání, 
• ohrožení zvíĜaty, 
• zasypání (silo, stohy), 
• nebezpeþí infekce, ozáĜení. 
Se všemi tČmito nebezpeþími pĜijdou do kontaktu hasiþi provádČjící prĤzkum. 
Nasazení robota by tomuto vystavení zabránilo, robot ovšem musí pĜi provádČní prĤzkumu 
odolat tČmto vnČjším vlivĤm.  
͹Ǥ͵ ³ÀïõÀâõ
S informacemi z pĜedchozích þástí, mĤžeme mimoĜádné události rozdČlit podle 
požadavkĤ, které budou kladeny na roboty pĜi prĤzkumu. Vycházet budeme z požadavkĤ 
na zjištČné informace o místČ mimoĜádné události a z nebezpeþí, které budou roboty pĜi 
prĤzkumu ohrožovat. Jako první druh mimoĜádných událostí, u kterých panují typické 
podmínky a jsou zde pĜi prĤzkumu zjišĢovány typické informace, jsem vybral požár. 
Druhým typem jsou zásahy s pĜítomností nebezpeþných látek nebo pĜedmČtĤ. Dalším 
druhem je vyhledávání osob, aĢ už v pĜípadČ nezvČstných osob, nebo v rámci prĤzkumu 
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pĜed samotou záchranou. Posledním typem je vyhledávání zavalených v troskách 
zĜícených budov. 
͹Ǥ͵Ǥͳ ā
První skupinou mimoĜádných událostí, u kterých se setkáme s vysokým poþtem 
rĤzných nebezpeþí, jsou požáry. Z nebezpeþí uvedených v pĜedchozí kapitole jsou to 
pĜedevším: ztráta orientace, intoxikace zplodinami hoĜení, nebezpeþí žíhavých plamenĤ, 
sálavého tepla, popálení, dále fyzikální nebo chemický výbuch a také opaĜení. Všechny 
tyto skuteþnosti mohou ohrozit i roboty pĜi prĤzkumu. Informace, které je tĜeba zjistit 
prĤzkumem, jsou uvedeny v pĜedchozí þásti. ZjištČní, jsou-li ohroženy zvíĜata, osoby, nebo 
majetek, je prvoĜadé u všech druhĤ mimoĜádných událostí. Hlavní þást prĤzkumu u požáru 
je zamČĜena na zjištČní rozsahu požáru, a další parametry popsané v þásti 6.1.3 typické pro 
požáry. 
͹Ǥ͵Ǥʹ «±â³
MimoĜádné události s pĜítomností nebezpeþných látek vyžadují v rámci prĤzkumu 
hlavnČ urþení druhu nebezpeþné látky, nebo pĜímo názvu nebezpeþné látky a mČĜení její 
koncentrace. Od tČchto údajĤ se odvíjí nasazení ochranných oblekĤ, pĜípadná 
dekontaminace a další þinnost. Hlavním nebezpeþím typickým pro tento druh událostí je 
poškození robota pĤsobením nebezpeþné látky. Pro roboty nejsou nebezpeþné látky, které 
napadají dýchací cesty þlovČka, popĜípadČ jinak ochromují lidské tČlo. Hlavním nepĜítelem 
robotĤ jsou v tomto pĜípadČ agresivní látky, které by zpĤsobily narušení þástí robota a 
vyĜadily by ho tím z þinnosti. VĤþi všem tČmto vlastnostem by mČl být robot odolný. 
Dalším problémem je možná iniciace par kapalin a plynĤ a jejich následný požár nebo hĤĜe 
výbuch. Robot by proto mČl být v provedení pro nasazení ve výbušném prostĜedí, a to i 
v pĜípadČ nasazení u požáru, kde se také mĤže vyskytnout výbušná koncentrace.  
͹Ǥ͵Ǥ͵ À
Vyhledávání osob je další druh þinnosti, pĜi které by bylo výhodné nasazení robotĤ. 
Hlavní a v podstatČ jedinou þinností robotĤ u tohoto druhu mimoĜádných událostí je 
vyhledávání osob popĜ. zvíĜat. Do vyhledávání bývá zapojeno obvykle velké množství 
hasiþĤ. Tyto hasiþe by mohli nahradit roboti spolupracující spolu. Technické prostĜedky 
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používané na vyhledávání jsou obvykle pouze termokamera, nebo termovize, se kterými 
by mČli roboti umČt zacházet a používat je na vyhledávání osob. 
͹Ǥ͵ǤͶ âÀ±
Vyhledávání osob zavalených, nebo zasypaných, popĜípadČ vyhledávání osob ve 
zĜícených budovách je þinnost velmi nebezpeþná pro hasiþe. V každém okamžiku se 
mohou trosky pohnout a mĤže dojít k zavalení, nebo uvČznČní hasiþĤ. Robot by mČl umČt 
pĜenášet „co vidí“ a mČl by mít takové rozmČry a váhu, aby co nejménČ zatČžoval trosky 
zĜícených budov a tím minimalizoval nebezpeþí následných dalších sesuvĤ a pohybu 
trosek. Dalším specifikem u zĜícených konstrukcí jsou malé prostupy, spáry, škvíry atd., 
kterými by se mohli roboti dostat do vzniklých dutin a prohledat je. 
 
͹ǤͶ ÀâýÀ
͹ǤͶǤͳ ā
Podmínky požáru mĤžeme charakterizovat teplotou, nebo pomocí tepelného toku, 
který vyzaĜuje. Pro stanovení orientaþní teploty požáru, pro pĜedstavu jakým podmínkám 
budou robotické systémy vystaveny, použijeme teplotní kĜivky požárĤ. Všechny kĜivky 
mĤžeme vidČt na Obr. 7.1 [32]. Vycházet budeme z normové teplotní kĜivky, 
uhlovodíkové teplotní kĜivky a kĜivky vnČjšího požáru. 
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Obr. 7.1 – ZnázornČní teplotních kĜivek 
 
Z Obr. 7.1 mĤžeme vyþíst pĜibližné teploty požáru, kterým budou roboti vystaveni. 
Nejvyšší teplotu dosahuje požár pĜi hoĜení uhlovodíkĤ. Teplota se blíží hodnotČ 1350 °C. 
Pro vnČjší požár vyþteme hodnotu z teploty vnČjšího požáru, tedy 658 °C. 
Hodnoty dle teplotních kĜivek mĤžeme porovnat s hodnotami teploty požáru 
uvádČnými v literatuĜe. Tyto hodnoty mĤžeme vidČt v Tab. 7.1 [2]. Zde jsou uvedeny i 
orientaþní doby požáru, které bývají þasto uvádČny spolu s teplotami. 
Tab. 7.1 – Hodnoty teploty požárĤ v závislosti na dobČ trvání požáru 
Druh objektu Doba trvání požáru Teplota požáru 
min °C 
Budovy pro bydlení, 
administrativní budovy 60 700 – 1000 
Hotely, obchody, divadla 90 – 120 1000 – 1100 
HospodáĜské budovy 40 – 120 350 – 750 
Výrobní zaĜízení 180 – 300 1000 – 1200 
Výrobní objekty 120 – 240 1200 – 1500 
Objekty chemické výroby 360 – 480 1500 - 2000 
 
S rostoucí teplotou roste odstupová vzdálenost, kterou se hasiþi brání úþinkĤm teploty 
požárĤ, napĜíklad pĜi hašení skladovacích nádrží v chemickém prĤmyslu se mĤže stát, že je 
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nutná odstupová vzdálenost vČtší než efektivní dostĜik proudnic a proto hašení pozbývá 
smysl.  
Další faktorem je tepelný tok vyzáĜený požárem. Lidské tČlo a lidská kĤže se 
pĤsobením tepelného toku ohĜeje na kritickou hodnotu 45 °C, pĜi dalším zahĜívání je 
pĜekroþen práh bolesti a dochází postupnČ ke vzniku popálenin [2]. PĜípustná hodnota 
hustoty tepelného toku pro lidi pĜi krátkodobém pĤsobení je 1050 W.m-2, pĜi pĤsobení 
dlouhodobém je to 540 W.m-2. Pro mobilní požární techniku, u které se nacházejí 
obsluhující hasiþi v zásahovém obleku, jsou kritické hodnoty udávány v rozmezí 12600 – 
12800 W.m-2 [2]. Robot by mČl odolat minimálnČ tČmto hustotám tepelného toku. 
Nasazení robotických systémĤ ochrání zasahující hasiþe pĜed pĤsobením tČchto vlivĤ a 
hodnČ tím sníží riziko popálenin, vyþerpání a jiné újmy na zdraví. 
 
͹ǤͶǤʹ l«ý
U mimoĜádných událostí s únikem nebezpeþných látek se vyskytuje široké spektrum 
nebezpeþných látek. Na místČ mimoĜádné události se tedy mĤžou vyskytovat látky [31]:  
• výbušné, 
• oxidující, 
• extrémnČ hoĜlavé, 
• vysoce hoĜlavé, 
• hoĜlavé, 
• vysoce toxické, 
• toxické, 
• zdraví škodlivé, 
• žíravé, 
• dráždivé, 
• nebezpeþné pro životní prostĜedí, 
• senzibilující, 
• karcinogenní, 
• mutagenní, 
• toxické pro reprodukci. 
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VČtšina tČchto nebezpeþných vlastností je vztažena na þlovČka, ne na mechanický 
stroj, v našem pĜípadČ robota. Pro robota, který odolá požáru, plameni a výbuchu jsou 
nebezpeþné pouze látky žíravé z dĤvodu narušení konstrukce robota. VĤþi tČmto látkám by 
tedy mČl být robot odolný. Je nutno dodat ionizující záĜení, které není v tomto výþtu, ale 
robot by vĤþi nČmu mČl být odolný. 
͹ǤͶǤ͵ ±À
Klima popisujeme pomocí klimatických prvkĤ, které jsou odvozeny z prvkĤ 
meteorologických. Základními jsou prĤmČry teploty vzduchu a prĤmČrné úhrny srážek[7]. 
Všichni roboti by mČli být schopní provádČt prĤzkum pĜi všech teplotách okolí od 
nejnižší namČĜené teploty až po nejvyšší namČĜenou teplotu v ýR. V ýeské republice je 
prĤmČrná teplota 7,3°C, extrémem je nejnižší (- 42,2°C) a nejvyšší (40,2°C) namČĜená 
teplota[8]. Výjimku tvoĜí roboti pĜedurþení pro nasazení u požárĤ, kteĜí musí zvládat 
teploty daleko vyšší, stanovené v kapitole 7.4.1. 
Konkrétní hodnoty úhrnu srážek, vlhkosti, nebo prašnosti nejsou dĤležité, robot musí 
být pĜipraven na zasažení vodou a velmi vysokou prašnost. Odolnost vĤþi tČmto vlivĤm 
mĤžeme vyjádĜit stupnČm krytí. Aby robot vydržel i nejdrsnČjší podmínky, bylo by vhodné 
použít vysoký stupeĖ krytí, tedy IP 67. ýíslo 6 znamená prachotČsnost, živé þásti jsou 
chránČny pĜed dotykem drátem, þíslo 7 znamená ochranu proti doþasnému ponoĜení[9]. 
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ͺ ±õ±±±
V pĜedchozí kapitole jsem provedl kategorizaci mimoĜádných událostí s ohledem na 
provádČní prĤzkumu a také stanovení podmínek u zásahu na místČ mimoĜádných událostí, 
což úzce souvisí s požadavky na roboty pĜi provádČní prĤzkumu. V této þásti se zamČĜíme 
na návrh modelové koncepce robotického systému. Stanovím tedy požadavky na rozmČry, 
výdrž, schopnosti a odolnost robotĤ. 
ͺǤͳ ³õ
MimoĜádné události s ohledem na požadavky na rozmČry robotĤ mĤžeme rozdČlit na 
události uvnitĜ budov a vnČ. U robotĤ urþených pro zásah v exteriéru budou požadavky na 
maximální rozmČry podstatnČ volnČjší na rozdíl od robotĤ zasahujících uvnitĜ budov. 
ͺǤͳǤͳ À±
Robotické systémy, jejichž primárním prostĜedím bude zásah v exteriérech, jsem 
rozdČlil na roboty urþené pro nasazení pouze v areálu firmy, podniku, popĜ. prĤmyslové 
zónČ a na roboty, kteĜí budou na místo mimoĜádné události pĜeváženi na vČtší vzdálenosti.  
Robot umístČný pĜímo v areálu firmy, by byl na rozmČrech omezen pouze rozmČry 
komunikací, vrat, prĤjezdĤ a podjezdĤ. Minimální šíĜka jízdního pruhu je dle [10] ve 
výjimeþných pĜípadech 2,25 m. Maximální rozmČry vozidel dle [11] jsou šíĜka: 3 m, 
výška: 4,2 m a délka: 12 m. Tyto rozmČry by mČly být maximální pro robota. 
Robot, který bude pĜevážen na místo mimoĜádné události po veĜejných komunikacích, 
musí splĖovat podmínky dané vyhláškou o provozu na veĜejných komunikacích. V pĜípadČ 
pĜepravy rozmČrných nákladĤ platí podmínky pro rozmČry vozidla dle [11]. Celkové 
rozmČry vozidla s pĜepravovaným robotem tedy musí být menší, než limity dané v tomto 
pĜedpisu.  
ͺǤͳǤʹ À±
Roboti urþení pro nasazení v interiéru, hlavnČ uvnitĜ budov, budou ohlednČ rozmČrĤ 
omezeni podstatnČ více, než roboti pro nasazení v exteriéru. Aby roboti mohli provádČt 
prĤzkum uvnitĜ budov, musí pĜekonat otvory ve stavebních konstrukcích. Maximální šíĜka 
robot by tedy mČla být užší než nejmenší prĤchodná šíĜka. Nejmenší používaná šíĜka dveĜí 
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je 600 mm. Tyto dveĜe se používají do malých místností, jako jsou spíže. Dle [5] je 
nejmenší šíĜka dveĜí pro vstup do bytu a pobytových místností je 800 mm. Nejmenší 
prĤchodná šíĜka schodišĢ a chodeb dle [5] je 900 mm, s výjimkou pomocných schodišĢ 
(napĜ. do sklepa, na pĤdu) je 750 mm. Dále u staveb pro obchod musí být u minimálnČ 
jedné pokladny prĤchod o šíĜce 900 mm. Pro ovČĜení plnČní tČchto podmínek a zjištČní 
skuteþného stavu jsem provedl orientaþní mČĜení celkovČ v 5 objektech: domech, bytových 
domech a ubytovnách. PĜi mČĜení jsem nebral v potaz ménČ þasto se vyskytující dveĜe o 
šíĜce 600 mm a mČĜil jsem tedy nejužší širší než 600 mm. Výsledky mČĜení jsou uvedeny 
v Tab. 8.1. 
Tab. 8.1 – NamČĜené šíĜky dveĜí a schodišĢ 
Adresa ŠíĜka dveĜí ŠíĜka schodištČ 
mm mm 
Výškovická 98 800 1300 
Hotel VISTA 800 1600 
Vítonice 166 800 900 
Fakulta FBI 800 1100 
Stanice HS 2 Fifejdy 800 1400 
PrĤmČr 800 1260 
 
Ve stavebnictví se používají i dveĜe užší než 800 mm a to napĜ. dveĜe o šíĜce 600 mm, 
ale tyto dveĜe se obvykle používají jako vstup do neprĤchozích místností, které mĤže robot 
prozkoumat i bez nutnosti vstoupit dovnitĜ. Roboti by tedy mČli být do šíĜky omezení 
rozmČrem 800 mm. Tento rozmČr odpovídá nejužším bČžnČ používaným dveĜím a také 
prĤchodné šíĜce schodišĢových ramen. V porovnání se skuteþným stavem je toto omezení 
dostateþné. 
Výška robota uĜþeného pro nasazení v interiéru by mČla být omezena obvyklou výškou 
dveĜí 1970 mm.  
ͺǤʹ ā«
Podvozek je dĤležitá þást robota. Základní požadavky na tuto þást robotického systému 
mĤžeme použít z vyhlášky 53/2010 a z normy ýSN EN 1846-2. V této normČ a vyhlášce 
jsou stanoveny požadavky pro mobilní požární techniku, ze kterých vyjdeme i pro roboty. 
V normČ jsou mimo jiné stanoveny pĜední a zadní nájezdový úhel, pĜechodový úhel, 
stoupavost a úhel boþního náklonu. Tyto vlastnosti podvozku tedy stanovíme i pro roboty. 
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Budeme vycházet z lehké hmotnostní tĜídy a podvozku urþeného do terénu. Hodnoty výše 
uvedených vlastností jsou uvedeny v Tab. 8.2 [15]. 
 
Tab. 8.2 – Vlastnosti podvozkĤ 
Vlastnost podvozku Hodnoty dle ýSN EN 1846-2 
 ° 
PĜední nájezdový úhel 30 
Zadní nájezdový úhel 30 
PĜejezdový úhel 25 
Stoupavost 27 
Úhel boþního náklonu 27 
 
U mimoĜádných událostí se ale vyskytuje ještČ Ĝada okolností, se kterými se mobilní 
technika nedostane do styku, nebo které jsou pro mobilní techniku banalitou, ale v pĜípadČ 
robotĤ mĤžou znamenat nepĜekonatelnou pĜekážku. První z tČchto podmínek je pĜekonání 
kolmých stupĖĤ. PĜíkladem mohou být obrubníky lemující chodníky. PĜekonání této 
„pĜekážky“ mĤže být pro nČkteré nyní vyrábČné roboty nepĜedstavitelný problém.  
Provedl jsem orientaþní mČĜení výšky takovýchto pĜekážek na rĤzných místech 
v OstravČ a dalších mČstech a provedl výpoþet prĤmČrné výšky kolmých stupĖĤ. Jednotlivé 
namČĜené údaje a prĤmČrnou hodnotu mĤžeme vidČt v Tab. 8.3 
Tab. 8.3 – NamČĜené výšky kolmých stupĖĤ 
Lokalita Výška stupnČ 
cm 
ParkovištČ Hotel VISTA 15 
Výškovická 8 
Zastávka Hotel BČlský les 15 
Vítonice hlavní tah 20 
Hulín námČstí 14 
PrĤmČr 14,4 
 
Schopnost robotĤ pĜekonat svislé pĜekážky o dané výšce mĤžeme porovnat 
s prĤmČrnou hodnotou namČĜených hodnot. Znamená to sice, že nČkteré pĜekážky nebude 
schopen takovýto robot pĜekonat, ale ve vČtšinČ pĜípadĤ je možnost se pĜekážce vyhnout, 
nebo alespoĖ pĜekonat ji v místČ, kde je schodek nižší. PrĤmČrná hodnota je 14,4 cm, 
Robot by tedy mČl pĜekonat kolmý stupeĖ o výšce pĜibližnČ 15 cm. 
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Další pĜekážkou, se kterou se mohou roboti setkat, pĜevážnČ tedy roboti urþení pro 
nasazení v interiérech, je schodištČ. Robot by mČl zvládnout schodištČ vyjet smČrem 
nahoru i sjet smČrem dolĤ. Obvyklé stoupání schodišĢ najdeme v [5]. Obvyklý sklon 
schodišĢ je 25° až 35°. Ve výjimeþných pĜípadech mĤže být sklon až 41°. Pro ovČĜení 
tČchto údajĤ a porovnání se skuteþností jsem provedl orientaþní mČĜení ve stejných 
prostorách jako v pĜípadČ mČĜení šíĜky dveĜí a schodišĢových ramen. Výsledky mČĜení a 
prĤmČrná hodnota sklonu schodišĢ jsou uvedeny v Tab. 8.4. Urþení sklonu jsem provedl 
výpoþtem s namČĜené délky a výšky schodišĢového stupnČ. 
Tab. 8.4 – NamČĜené sklony schodišĢ 
Adresa Sklon schodištČ 
° 
Výškovická 98 29,3 
Hotel VISTA 31,1 
Vítonice 166 29,7 
Fakulta FBI 28,0 
Stanice HS 2 Fifejdy 28,1 
PrĤmČr 29,0 
 
Pro robota je dĤležité, aby zdolal každé schody, se kterými se setká. Proto by mČl 
zvládnout ne jenom schody s prĤmČrným sklonem, ale i schody s maximálním sklonem. 
V tomto pĜípadČ leží všechny namČĜené hodnoty v intervalu obvyklých sklonĤ schodišĢ. 
Robot by mČl tedy zdolat schodištČ o sklonu 35°, v nejlepším pĜípadČ schodištČ o sklonu 
výjimeþnČ používaných 41°.  
Neposledním požadavkem na podvozek robotického systému je rychlost. Robot se 
nemusí vyrovnat rychlostí jedoucímu automobilu. Minimální rychlost, kterou by mČl robot 
zvládat, by mČla být stejná jako maximální rychlost þlovČk, aby robot lidi v pĜípadČ 
souþinnosti nebrzdil a aby pohyb pĜi prĤzkumu byl minimálnČ stejnČ rychlý jako lidská 
chĤze. Rychlost rychlé chĤze je pĜibližnČ 6,5 km/h [14]. Rychlost robotického systému by 
tedy mČla být nejménČ 6,5 km/h. 
ͺǤ͵ ā«À
Funkþní nástavba robotĤ se bude urþitČ lišit podle þinnosti, kterou budou roboti 
vykonávat a i v pĜípadČ prĤzkumu bude odlišná podle druhu události, u které bude 
prĤzkum provádČn. V kapitole 6, kde je podrobnČji rozebrán prĤzkum u mimoĜádných 
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událostí, jsou rozebrány i požadavky na roboty provádČjící prĤzkum v pohledu informací, 
které je tĜeba zjistit. Nástavba robota by tedy mČla být uzpĤsobena pro nesení výše 
zmiĖovaných pĜístrojĤ, kamer a nástrojĤ. Další možností je implementování tČchto 
pĜístrojĤ pĜímo do nástavby, odpadl by tím pĜenos namČĜených hodnot pomocí kamery a 
operátor by mohl mít pĜímo na ovládacím panelu zobrazeny namČĜené hodnoty. Nástavba 
nemusí být neoddČlitelnou souþástí robota, naopak výhodnČjší pro rĤzné situace a vČtší 
univerzálnost robota je více nástaveb pro jeden podvozek, podobnČ jako u kontejnerového 
systému. Nástavba robota samozĜejmČ nemusí obsahovat pouze zaĜízení pro prĤzkum, ale 
mĤže umožĖovat napĜíklad také hašení pomocí proudnice, nebo manipulaci s pĜedmČty 
pomocí robotické paže. I robot urþený primárnČ pro prĤzkum by mohl být osazen 
robotickou paží pro manipulaci s drobnými pĜedmČty, otevírání dveĜí, odbČr vzorkĤ apod. 
ͺǤͶ ±±
Provozní doba robota je dĤležitým parametrem hlavnČ u déle trvajících mimoĜádných 
událostí. Pro stanovení požadavku na minimální provozní dobu mĤžeme vyjít s prĤmČrné 
doby zásahu u mimoĜádných událostí a to je pĜibližnČ 90 min [3]. PrĤzkum u mimoĜádné 
události se provádí obvykle po celou dobu zásahu u mimoĜádné události, proto bych 
hodnotu 90 minut stanovil jako požadavek na minimální provozní dobu robotického 
systému. Tato doba provozu nemusí být nutnČ napĜ. na jednu nádrž pohonných hmot, nebo 
na jedno nabití baterií, ale jako vhodné bych posoudil napĜ. jednu výmČnu baterií, pĜípadnČ 
2 dolití pohonných hmot. 
ͺǤͷ À±±
Dosah ovládání robotického systému nám urþuje maximální vzdálenost robota od 
operátora, který jej ovládá. Je tČžké urþit minimální bezpeþnou vzdálenost pro jednotlivé 
mimoĜádné události. Jistým vodítkem pro urþení dostateþné vzdálenosti operátora od místa 
s výskytem nebezpeþných jevĤ mohou být vzdálenosti, které se uvádí pro vymezení 
nebezpeþné zóny. V Tab. þ. 8.5 [12] jsou uvedeny minimální vzdálenosti od místa 
s výskytem nebezpeþné látky nebo jevu.  
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Tab. 8.5 – Odstupové vzdálenosti 
Druh pĜítomné látky, charakter nebezpeþí Vzdálenost 
m 
HoĜlavé kapaliny, louhy, kyseliny 5 
Jedovaté žíravé plyny, páry, prachy 15 
Látky schopné výbuchu (páry, plyny, prachy) 30 
Radioaktivní látky 50 
TĜaskaviny, rozsáhlé oblaky par 100 až 1000 
 
Tyto hodnoty jsou minimální a s ohledem na další faktory na místČ mimoĜádné 
události se zvČtšují a jsou využívány hasiþi pro vytýþení nebezpeþné zóny. Z uvedených 
hodnot nám vyplývá, že pokud má být operátor ovládající robota vnČ nebezpeþné zóny, 
mČlo by mít ovládání robota minimální dosah 1000 m. Tato vzdálenost je pomČrnČ dlouhá, 
ve skuteþnosti by ve vČtšinČ pĜípadĤ staþil dosah ovládání v Ĝádu stovek metrĤ. 
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ͻ ÀÀý±õ
Srovnání koncepcí robotických systémĤ rozdČlíme na dvČ þásti, porovnání z hlediska 
podvozkové základny a z hlediska funkþní nástavby. 
ͻǤͳ 
Podvozkové základny jsou pĜevážnČ dvojího druhu. Prvním druhem jsou kolové 
podvozky, druhým druhem jsou pásové podvozky. ObČ tyto koncepce mají výhody a 
nevýhody.  
ͻǤͳǤͳ ý
Kolový mechanismus patĜí u robotĤ k nejoblíbenČjším a nejþastČji používaným. A to 
díky jednoduché konstrukci a z toho plynoucí nižší ceny. Také není nutno Ĝešit problémy 
stability jako u mechanismĤ s nohami. Mezi nejvČtší problém kol patĜí špatné vlastnosti pĜi 
jízdČ v obtížném terénu a až na výjimky neschopnost pĜekonat pĜekážky, které jsou vČtší 
než polomČr kola. Pro správnou funkci kol musíme zajistit neustálý kontakt kola s 
podložkou. Toho se dá docílit napĜ. odpružením[6]. Kolové podvozky také obvykle 
dosahují vČtší rychlosti na zpevnČném povrchu. 
ͻǤͳǤʹ ý
Pásové podvozky vynikají výbornými manévrovacími schopnostmi v nároþném terénu 
(vþetnČ jízdy do schodĤ), ovšem za cenu ztrát tĜením mezi pásy a podložkou, což zvyšuje 
energetickou nároþnost robotu. Obvykle se používá jedna dvojice pásĤ. Rozvor mezi pásy 
a jejich délka mají pĜímý vliv na manévrovatelnost. Pásy se Ĝídí smykem, což je Ĝízení 
znaþnČ nepĜesné pro autonomní roboty. Proto tento typ podvozkĤ Ĝídí vČtšinou operátor. 
Roboty s pásy mají obvykle také vyšší nosnosti než roboty s koly [6]. 
ͻǤʹ 	«À
Funkþní nástavby mĤžeme rozdČlit podle nČkolika kritérií. Prvním kritériem je þinnost, 
pro kterou je nástavba urþena. Dle tohoto kritéria mĤžeme nástavby rozdČlit na nástavby 
urþené pro: 
• hasební práce, 
• manipulaci s pĜedmČty, 
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• prĤzkum a mČĜení koncentrací. 
Dalším kritériem mĤže být možnost vymČnit koncové prvky robotického systému za 
jiné, dle tohoto kritéria rozlišujeme roboty: 
• s možností vymČnit koncové prvky, 
• bez možnosti vymČnit koncové prvky. 
Možnost vymČnit koncové prvky je z hlediska možnosti nasazení robota a jeho 
univerzálnosti výhodné. Robot nemusí nést všechny možné koncové prvky, mČĜicí 
pĜístroje, uchopovací prvky, hasicí zaĜízení najednou, ale je možné robota pĜizpĤsobit 
podmínkám, se kterými se setká a pĜizpĤsobit ho na þinnost, která se po nČm požaduje. 
Takovýto robot nemusí nést vše najednou, a proto mĤže být menší a lehþí a tím pádem i 
obratnČjší. 
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ͳͲ ³
Cílem mé bakaláĜské práce byla rešerše robotických systémĤ v ýR a ve svČtČ a shrnutí 
jejich technicko-taktických parametrĤ se zamČĜením na prĤzkumné roboty. Prvním krokem 
bylo zhodnocení souþasného stavu záchranných a zásahových robotických systémĤ a 
porovnání jejich technicko-taktických charakteristik. Roboty jsem rozdČlil do dvou skupin: 
se schopností hasit a bez schopnosti hasit a porovnal jsem jejich technicko-taktické 
parametry. 
Ve druhé þásti byl proveden rozbor statistiky mimoĜádných událostí v ýR. Vycházel 
jsem pĜitom ze Statistické roþenky HZS ýR [3]. Zpracoval jsem poþty mimoĜádných 
událostí, poþty zranČní a úmrtí u mimoĜádných událostí, poþty nasazení speciálních 
ochranných odČvĤ a poþty mimoĜádných událostí, u kterých byl proveden prĤzkum. 
Ve tĜetí þásti jsou posouzeny typy a podtypy mimoĜádných událostí, které jsou 
využívány pro zatĜízení událostí pĜi vyhlášení poplachu pro jednotky požární ochrany 
z hlediska výhodnosti nebo vhodnosti nasazení robotických systémĤ pĜi prĤzkumu. Vybral 
jsem podtypy, pĜípadnČ celé typy mimoĜádných událostí a seþetl jsem poþty mimoĜádných 
událostí zaĜazených do všech tČchto typĤ a podtypĤ, které se odehrály v letech 2010 – 2012 
v Moravskoslezském kraji. Tyto hodnoty jsem použil pro uĜþení podílu mimoĜádných 
událostí u kterých by bylo vhodné nasazení robotĤ, dále pĜibližný poþet zranČní, která by 
se nemusela pĜi nasazení robotĤ stát. Tento podrobnČjší rozbor je cílenČ zvolen pouze pro 
menší samosprávní celek, kraj, a to hlavnČ proto, protože rozhodování o pĜípadném nákupu 
a nasazování robotĤ by v první fázi probČhlo pouze na úrovni tČchto menších správních 
celkĤ a ne centrálnČ pro celou ýR.  
Ve þtvrté þásti byly rozdČleny mimoĜádné události podle specifických požadavkĤ 
na prĤzkum a shrnuty podmínky, které se na místČ tČchto mimoĜádných událostí vyskytují. 
Mezi typy mimoĜádných událostí se specifickými požadavky a podmínkami jsem vybral 
požár, únik nebezpeþné látky a vyhledávání osob.  
V pĜedposlední þásti jsou stanoveny požadavky na robotické systémy. Jsou stanoveny 
požadavky na odolnost a schopnosti robota, které vychází z pĜedchozí þásti, dále omezení 
vnČjších rozmČrĤ s ohledem na nasazení robota uvnitĜ nebo vnČ budov. Dalšími 
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stanovenými požadavky jsou doba provozu robota, dosah ovládání a požadavky na 
vlastnosti podvozku (rychlost, stoupavost, boþní náklon, atd.). 
Poslední kapitola se zabývá srovnáním koncepcí robotických systémĤ z hlediska 
podvozkové základny a funkþní nástavby. Nejprve jsou porovnány kolové a pásové 
podvozky a poté nástavby z hlediska úþelu a možnosti výmČny koncových prvkĤ. 
Výsledky této práce mohou být použity pĜi vývoji robotických systémĤ. Je možno 
použití specifikované požadavky na roboty. A také pĜi rozhodování pro které typy a 
podtypy mimoĜádných událostí je vhodné þi výhodné nasazené robotického systému na 
prĤzkum. 
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